
























































































专利名称(译) 使用微创手术工具的遥控机器人手术系统，具有可变力量缩放和反馈以及远程外科医生和手术站之间的中
继通信

公开(公告)号 US20180250086A1 公开(公告)日 2018-09-06

申请号 US15/899657 申请日 2018-02-20

[标]申请(专利权)人(译) 好心

申请(专利权)人(译) KINDHEART INC.

当前申请(专利权)人(译) KINDHEART INC.

[标]发明人 GRUBBS W ANDREW

发明人 GRUBBS, W. ANDREW

IPC分类号 A61B34/37 A61B34/00

CPC分类号 A61B34/37 A61B34/76 A61B34/32 A61B34/77 A61B34/75 A61B2034/305 A61B34/25 A61B34/35 
G09B23/285

优先权 62/466662 2017-03-03 US
62/466012 2017-03-02 US

外部链接  Espacenet USPTO

摘要(译)

一种遥控机器人手术系统包括具有第一对机器人臂的机器人手术站，每
个机器人臂携带腹腔镜工具并且每个机器人臂具有机器人臂驱动器。第
一控制器连接到每个机器人臂驱动器。收获的动物组织在机器人手术
站。远程外科医生站包括第二对机器人臂，每个机器人臂携带腹腔镜工
具并且每个机器人臂具有机器人臂驱动器。第二控制器基于远程外科医
生站处的每个腹腔镜工具的用户操纵来接收关于第二对机器人臂和相应
腹腔镜工具的移动的数据。通信网络将第一和第二控制器与作为主设备
操作的第二控制器耦合，并且第一控制器配置成控制每个机器人臂驱动
并实现第一对机器人臂的一对一运动并且携带腹腔镜工具作为从设备。

https://share-analytics.zhihuiya.com/view/27dd7e60-571c-459e-a853-45d4b20843ad
https://worldwide.espacenet.com/patent/search/family/063357061/publication/US2018250086A1?q=US2018250086A1
http://appft.uspto.gov/netacgi/nph-Parser?Sect1=PTO1&Sect2=HITOFF&d=PG01&p=1&u=%2Fnetahtml%2FPTO%2Fsrchnum.html&r=1&f=G&l=50&s1=%2220180250086%22.PGNR.&OS=DN/20180250086&RS=DN/20180250086

